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O (57) Abstract: The invention relates to a robot arm (4) that comprises an integrated drive device for a robot (R) and is operativelv 
O «*"'^'«^»«'^n«W;*(OWaat least one am The robot arm (4) comprises a number of drive motors (M, to M,) foVrotating 
^ the robot aim housing (5) and for driving a quill (6). . "i«uug 

[Fortsetzung aufder nOchsten Seite ] 
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PT, SE. SI, SK, TR), OAPI-Patent (BF, BJ, CF, CG, CI, 
CM, GA, GN, GQ, GW, ML, MR, NE, SN, TD. TG). 

VerdfTentlicht: 

— mii internationalem Recherchenbericht 



Zur Erkiarung der Zweibuchstaben-Codes undder anderen Ab- 
kurzungen wird aufdie Erklamngen ("Guidance Notes on Co- 

des and Abbreviations") am AnfangjederreguldrenAusgabe der 
PCT-Gazette verwiesen. 



i™ Robot«^ (4) mit interierter Amriebseinrichtung fUr einen Roboter (R). welche Uber zumindest einen 

^^IT^^ Hauptanmeb 0) verfahrtar verbunden is,, wobei der Robotemm, (4) z„m Ven>chwe„ken seines Gehiiuses (5) 
und zum Antreiben einer Pinole (6) eine Mehrzahl von Antriebsmotoien (M, bis M3) aufweisL 
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10 



15 

ROBOTERARM MIT INTEGRIERTER ANTRIEBSEINRICHTDNG 



20 Die vorliegende Erfindung betrifft eine 

Antriebseinrichtung, insbesondere Roboterarm far einen 

Roboter, welche ggf. uber zumindest einen Arm mit einem 
■Hauptantrieb verfahrbar verbunden ist. 

25 Derartige Antriebseinrichtungen sind in vielfaltiger Form 
und Ausftihrung auf dem Markt bekannt und erhaitlich. 
Nachteilig ist; dass diese apparativ sehr aufwendig 
ausgebildet sind und diesen meist Antriebsmotoren zum 
;Bewegen dieser Antriebseinrichtungen fur Roboter aufsitzen^ 

30 d. h., uber diverse Kupplungselemente miteinander verbunden 
sein k5nnen und in einem separaten Gehause ausgefuhrt sind. 
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Nachteilig ist ferner, dass derartige Antriebseinrichtungen 
sehr aufwendig herzustellen und insbesondere filr sehr klein 
ausgebildete Roboter, Miniroboter nicht geeignet sind. 

5 Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
Antriebseinrichtung der eingangs genannten Art zu schaffen, 
welche die genannten Nachteile beseitigt und mit welcher 
eine Antriebseinheit, insbesondere ein Roboterarm fiir 
Roboter realisiert werden kann, welche sehr klein 
10 ausgebildet und universell einzusetzen ist. Ferner sollen 
sehr grosse Winkel, insbesondere Schwenkwinkel sowie eine 
sehr hohe Leistung und -dichten realisiert werden konnen. 

Zur L5sung dieser Aufgabe fahrt, dass der Roboterarm zum 
15 Verschwenken des Gehfiuses und ggf- zum Antreiben einer 
Pinole eine Mehrzahl von Antriebsmotoren aufweist. 

Bei der vorliegenden Erfindung hat es sich als besonders 
vorteilhaft erwiesen, eine Mehrzahl von Antriebsmotoren 
20 fest in ein Gehause, insbesondere in den Roboterarm zu 
integrieren, urn einerseits den Roboterarm zu verschwenken 
und andererseits eine Pinole rotativ anzutreiben und 
-gleichzeitig eine lineare Hubbewegung der Pinole 
zuzulassen. 

25 

Dabei k5nnen die Motorelemente bspw. fest in entsprechende 
Aufnahme5ffnung des Gehauses eingesetzt bzw. darin gelagert 
sein, Insbesondere sei auch daran gedacht, dass bspw. die 
.jeweiligen Lagerungen der Motorwelle in Lagerschildern 
30 erfolgt, die im Gehause aufgenommen werden. 

Hierdurch lassen sich kostensparend die Spindelstange'n bzw. 
die Wellen der Antriebsmotoren integriert in das Gehause 
einsetzen. Ebenfalls kann an ein und dieselbe Welle des 
35 Motorelementes ein Geberelement, als 



wo 03/086715 



3 



PCT/EP03/00572 



Rackftihrungsinstruinente, Absolutwertgeber, Encoder, 
Resolver od. dgl. angeschlossen werden. 

Auch sitzt die entsprechende Lagerung des Motorelementes 
direkt im Gehause bzw. ist in das Gehause integriert. Dies 
gewahrleistet ^ dass die Motorelemente als Bestandteile des 
Gehauses selbst gebildet sind, urn den Roboterarm zu 
verschwenken und/oder die Pinole rotativ oder linear 
anzutreiben. 

So k5nnen entsprechende Riemen, Zahnriemen, Zahnscheiben 
od. dgl. vorgesehen sein, urn die entsprechenden 
Antriebsbewegungen durchzufuhren. Hierauf sei die Erfindung 
nicht beschrSnkt. 
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Weitere Vorteile, Merkmale un'd Einzelheiten der Erfindung 
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung bevorzugter 
Ausfiihrungsbeispiele sowie anhand der Zeichnung; diese 
zeigt in 

5 

Figur 1 eine perspektivisch dargestellte Ansicht auf eine 
Antriebseinrichtung, insbesondere einen Roboterarm fur 
einen Roboter; 

10 Figur 2 eine schematisch dargestellte Unteransicht auf ein 
Gehause des Roboterarmes; 

Figur 3 eine teilweise perspektivisch dargestellte 
Draufsicht auf den Roboterarm gemSss Figur 1; 

15 

Figur 4 eine schematisch dargestellte perspektivische 
Unteransicht auf einen Teil des Roboterarmes gemSss Figur 
1. 

20 Gemass Figur 1 weist ein Roboter R einen Hauptantrieb 1 
auf, der an einem hier nicht dargestelltem Gestell, 
Maschinengestell od. dgl. ggf, hohen- und/oder 
-seitenverschiebbar festgelegt oder gelagert sein kann. 

25 Im Hauptantrieb 1 ist vorzugsweise integriert ein 
Antriebsmotor M5, um einen Arm 2 urn die Achse A5 
verschwenkbar und ansteuerbar anzutreiben. 

. Die eigentliche Antriebseinheit 3 sitz verschwenkbar um 
30 eine Achse A2 dem Arm 2 auf. 

Die Antriebseinheit 3 ist als Roboterarm 4 ausgebildet und 

" a, 

weist ein Gehause 5 auf, in welchem einends eine 
Linear fahrung, insbesondere Pinole 6, vorzugsweise 
35 ausgebildet als Gewindestange, insbesondere 
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Kugelumlaufspindel 7 in dargestellter Doppelpfeilrichtung X 
bewegbar und in dargestellter Doppelpfeilrichtung Y urn die 
Achse 4 hin und her antreibbar ist. 

5 Im Bereich einer Oberseite 8 des Roboterarmes 4 ist, wie es 
insbesondere auch aus Figur 3 hervorgeht, eine 
Antriebsscheibe 9 od. dgl. vorgesehen, wobei hier nicht 
dargestellte Zapfenelemente od. dgl. Mitnehmer in eine Nut 
10 der Pinole 6 eingreifen^ \m diese um die Achse A4 
10 rotativ anzutreiben. Dabei erfolgt die Antriebsbewegung der 
Antriebsscheibe 9 Uber ein Riemenelement 11, welches iiber 
den Antriebsmotor Mi angetrieben wird. Diesem sitzt eine 
Bremseinrichtung 12 und ein Geberelement 13 auf . 

15 Wichtig ist bei der vorliegenden Erf indung, wie es 
insbesondere schematisch in Figur 2 dargestellt ist, dass 
in dem GehSuse 5 des Roboterarmes 4 AufnahmeOffnungen 14,1 
r bis 14.4 vorgesehen sind, wobei die Pinole 6 in der 
Aufnahme5ffnung 14.4, der Antriebsmotor Mi in der 

20 Aufnahmebf fnung 14.1 und die Antriebsmotoren M2 und M3 in 
den jeweiligen AufnahmeOffnungen 14.2, 14.3 fest, 
vorzugsweise wiederl5sbar eingesetzt sind. Dabei sind 
-sSmtliche fur die Bewegung der Pinole 6 und fiir die 
Bewegung des Roboterarmes 3 erforderlichen Antriebsmotoren 

25 Ml bis M3 in das Gehause 5 des Roboterarmes 4 integriert 
eingesetzt. Auch deren Motorwellen sitzen direkt in 
Lagerungen als Bestandteil des GehSuses 5. 

rUm die Hubbewegung der Pinole 6 durchzufiihren, ist, wie es 
30 insbesondere in Figur 4 dargestellt ist, auf einer 
Unterseite 15 eine Hubscheibe 16 radial verdrehbar iiber 
hier nicht dargestellte Lager gelagert, wobei entsprdchende 
hier nicht dargestellte Kugelelemente od. dgl. in die 
Pinole 6 eingreifen und durch Verdrehen der Hubscheibe 16, 
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die Pinole 6 in dargestellter Doppelpfeil-Richtung X, siehe 
Figur 1, hin und her bewegbar ist. 

Dabei wird die Hubscheibe 16 iiber das Obertragungselement, 
5 insbesondere Riemenelement 11, oder als Kettenelement 
ausgefiihrt, mittels des Antriebsmotors Ri angetrieben. 

Der Antriebsmotor M2, welcher im Gehause 5 des Roboterarmes 
4 integriert ist, dient zum aktiven Antreiben und 
10 Verschwenken des Roboterarmes 4 gegeniiber dem Arm 2 urn die 
Achse A2. 
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Paten tanspriiche 



5 1. Antriebseinrichtung, insbesondere Roboterarm (4) ftlr 
einen Roboter (R) , welche ggf. tiber zumindest einen Arm (2) 
mit einem Hauptantrieb (1) verfahrbar verbunden ist, 

dadurch gekennzeichnet, 

10 

dass der Roboterarm (4) ziun Verschwenken des Gehauses (5) 
und ggf. zum Antreiben einer Pinole (6) eine Mehrzahl von 
Antriebsmotoren (Mi bis M3) aufweist. 

15 2. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren (Mi bis M3) in das 
Gehause (5) integriert eingesetzt sind. 

3. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren (Mi bis M3) in 
Aufnahmeoffnungen (14.1 bis 14.3) des GehSuses 5 integriert 
werden und wahlweise als geschrumpfte oder losbare 
"Verbindung ausgefUhrt sind. 

4. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der AnsprUche 
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass jedem Antriebsmotor 
(Ml bis M3) ein Geberelement (13), insbesondere Resolver, 
Encoder, oder Absolutwertgeber zugeordnet ist. 

30 5. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass dem Antriebsmotor 
(Ml) eine elektromechanisch betatigbare Bremseinrichtung 
(12) zugeordnet ist. 




20 



25 
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6. TVntriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass das Gehause (5), 
insbesondere der Roboterarm (4), urn eine Achse (A2) 
verschwenkbar mit deiti Arm (2) in Verbindung steht^ wobei 

5 der Antriebsmotor (M2) eine Verschwenkbewegung des 
Robot erarmes (4) gegentiber dem Am (2) steuert. 

7. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass nahe im Bereich des 

10 Antriebsmotores (M2) jeweils die beiden weiteren 
Antriebsmotoren (Mi und M3) angeordnet sind. 

8. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 1, dadurch gekennzeichnet, dass iiber den 

15 Antriebsmotor (Mi) mittels eines Obertragungselementes, 
insbesondere Riemenelementes (11) eine Antriebsscheibe (9) 
einer Linear ftihrung, insbesondere Pinole (6) antreibbar 
ist. 

20 9. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der AnsprUche 
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass die Liniearfiihrung, 
insbesondere die Pinole (6) als Gewindespindel, 
'insbesondere' als Kugelumlauf spindel (7) mit einer in 
LSngsrichtung verlaufenden Nut (10) ausgebildet ist. 



10. Antriebseinrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Antriebsscheibe (9) mit der Nut 
(10) in Eingriff steht und durch rotatives Antreiben liber 
-.den Antriebsmotor (Mi) eine Drehbewegung der Pinole (6) um 



11. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der ^spruche. 
1 bis 10 dadurch gekennzeichnet, dass zur Durchftihrung 
einer Hubbewegung eine Hubscheibe (16) iiber ein 
35 Obertragungselement, insbesondere Riemenelement (11) mit 



25 



30 eine Achse (A4) ermoglicht. 
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dem Antriebsmotor (M3) in Eingriff steht, wobei durch 
Verdrehen der Hubscheibe (16) zumindest ein Kugelelement 
Oder Zapfenelement in spindelartige Ausnehmungen der Pinole 
(6) zur Durchftihrung einer Hubbewegung eingreifen. 

5 

12. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspriiche 
1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsmotoren 
(Ml bis M4) im Gehause (5) des Roboterarmes (4) integriert 
eingesetzt sind. 

10 

13. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspriiche 
1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass der Hauptantrieb (1) 
ein Antriebsmotor (M5) aufweist, der urn eine Achse (A5) den 
Arm (2) antreibt. 

15 

14. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspruche 
1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass Motorwellen der 
Antriebsmotoren (Mi bis M3) im GehSuse 5 gelagert, 
insbesondere eingesetzt sind. 

20 

15. Antriebseinrichtung nach wenigstens einem der Anspriiche 
1 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass Statoren der 
-Antriebsmotoren (Mi bis M3) in den Aufnahmeof fnungen 14.1 
bis 14.3 fest integriert oder wiederlosbar darin eingesetzt 

25 sind. 
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Fig. 2 
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